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Dziekujemy za wybdr naszego produktu.
Niniejsza instrukcja utatwi Panstwu prawidtowg obstuge i poprawng eksploatacje opisywanego urzadzenia.

Dokument nie stanowi informacji handlowe;j.

Zapoznanie sie z niniejszg instrukcjg nie zwalnia Uzytkownika z obowigzku poddania produktu wtasnej ocenie,
stosowania zasad racjonalnego dziatania oraz przepiséw BHP.

Informacje zawarte w niniejszej publikacji sg aktualne na dzien jej opracowania. W przypadku wprowadzenia
istotnych dla Uzytkownika zmian, zostanie wydana nowa wersja dokumentu. Producent zastrzega sobie mozliwos¢
zmiany parametréw produktu bez powiadomienia.

Jezeli informacje zawarte w instrukcji obstugi okazg sie nie w petni zrozumiate nalezy zwrécic¢ sie o pomoc do
Producenta. Wszelkie spostrzezenia na temat urzgdzenia prosimy przesta¢ na adres mailowy lub korespondencyjny
Producenta. Informacje te pozwolg obiektywnie oceni¢ wytwarzane produkty oraz postuzg jako wskazéwki przy
dalszej ich modernizacji.

Urzadzenie posiada gwarancje na okres 12 miesiecy. Z jej zakresu wytgczone zostaty miedzy innymi: ztacza
elektryczne, uszkodzenia mechaniczne, przepiecia, zwarcia oraz usterki czy awarie, ktérych przyczyng jest wadliwa
obstuga lub eksploatacja ze strony Kupujgcego/ Uzytkownika. W przypadku dokonywania reklamacji produktu
konieczne jest stosowanie REGULAMINU REKLAMACII dostepnego na stronie internetowej Producenta, pod
adresem: http://www.wobit.com.pl/download/.

UWAGA

Kazda inna forma uzycia urzadzenia niezgodna z formg opisang w niniejszej instrukcji obstugi jest
zabroniona. Producent zastrzega, ze nie ponosi kontraktowej, deliktowej, karnej ani jakiejkolwiek
innej odpowiedzialnosci za szkody powstate w wyniku takiego uzycia.

UWAGA

W celu optymalnego i bezpiecznego eksploatowania urzadzenia, prosimy o uwazne zapoznanie sie i
stosowanie w catosci do zalecen niniejszej instrukcji obstugi. Producent zastrzega, ze nie ponosi
kontraktowej, deliktowej, karnej ani jakiejkolwiek innej odpowiedzialnosci za szkody powstate w
wyniku eksploatowania urzadzenia niezgodnie z instrukcjg obstugi.

Zawarte w dokumentacji zdjecia urzgdzenia mogg réznic sie od jego rzeczywistego wygladu, zaleznie
od wersji i wyposazenia urzgdzenia oraz ewentualnych modyfikacji ustalonych z klientem.
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1. Podstawowe zasady bezpieczennstwa i montazu

1.1.

Zasady bezpieczenstwa

W celu optymalnego i bezpiecznego eksploatowania urzadzenia prosimy o uwazne zapoznanie sie i stosowanie do
wszelkich informacji oraz znakéw umieszczonych na urzadzeniu i/lub w niniejszej instrukcji.

1.

Przed pierwszym uruchomieniem urzgdzenia nalezy doktadnie zapoznac sie z niniejszg instrukcjg obstugi
i zachowac jg do przysztego uzytku. Podstawowe informacje pozwalajgce na bezpieczne uzytkowanie
umieszczone zostaty na urzadzeniu. W przypadku braku takich informacji, znajdujg sie one w niniejszym
dokumencie.

UWAGA
Uzytkowanie urzadzenia w sposéb niezgodny z zaleceniami niniejszej instrukcji moze powodowac
zagrozenia dla zdrowia, spowodowac uszkodzenie urzadzenia.

Nalezy zapewni¢ urzadzeniu witasciwe warunki pracy, zgodne ze specyfikacjg urzadzenia (np.: napiecie
zasilania, temperatura otoczenia, maksymalny pobdr pradu). Przekraczanie zalecanych parametréow pracy
moze prowadzi¢ do uszkodzenia urzadzenia.

Przed pierwszym uruchomieniem urzadzenia nalezy upewnic sie, ze wszystkie przewody zostaty podtgczone
prawidtowo. Przed dokonaniem jakichkolwiek modyfikacji przytaczen przewodow, nalezy wytaczy¢ napiecie
zasilania.

Nalezy chroni¢ urzagdzenie przed przedostaniem sie do jej wnetrza jakichkolwiek przedmiotéw lub ptynow.

OSTRZEZENIE
® Zabrania sie eksploatowania urzadzenia na zewnatrz. Grozi to uszkodzeniem urzadzenia oraz

prowadzi to do znacznego skrdcenia jego zywotnosci.

5.

7.

1.2.

Urzadzenie, tacznie z jego czesciami sktadowymi, zostato zaprojektowane i wyprodukowane w sposdb,
ktéry zapewnia jego bezpieczny i prawidtowy montaz, przytgczenie oraz bezpieczng prace; pod warunkiem
odpowiedniego uzytkowania i utrzymywania - zgodnie z zasadami zawartymi w niniejszej instrukcji oraz z
zachowaniem podstawowych zasad BHP.

Zabrania sie dokonywania jakichkolwiek modyfikacji urzadzenia, bez wczesniejszej konsultacji
z Producentem. Nieautoryzowane zmiany mogg by¢ przyczyng uszkodzenia urzadzenia i powodujg utrate
gwarancji.

Urzadzenie moze zaktécic prace czutych urzadzen radiowo-telewizyjnych umieszczonych w poblizu.

Zalecenia montazowe

W srodowiskach, gdzie mogg wystepowac zaktécenia elektromagnetyczne, radiowe lub inne, zaleca sie stosowanie
nastepujacych srodkéw zapobiegajgcych ewentualnemu zaktdcaniu pracy urzadzenia:

a)
b)

c)

d)
e)

zminimalizowa¢ wptyw zaktécen pochodzacych z zewnetrznych Zrédet,

przewdd tgczacy silnik ze sterownikiem powinien by¢ ekranowany; zaleca sie takze stosowanie pierscienia
ferrytowego na przewodzie silnika przy sterowniku,

unika¢ prowadzenia przewodoéw sterujgcych (sygnatowych) réwnolegle lub w bliskim sgsiedztwie do
przewodoéw energetycznych i zasilajgcych, np. przewodow silnika,

przewody sygnatowe powinny by¢ mozliwie krétkie,

przy stosowaniu serwonapeddéw zasilanych z tej samej sieci nalezy wyposazy¢ je w odpowiednie filtry
zasilania w celu eliminacji zaktécen mogacych wptywac na prace sterownika; zastosowanie filtrow moze
by¢ koniecznie réwniez w przypadku wystepowania innych zaktécen z sieci.
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2. Opis urzadzenia

2.1.

Przeznaczenie

SDC112 jest sterownikiem przeznaczonym dla silnikéw pradu statego (DC) o mocach do okoto 300 W.

Sterownik pozwala m. in. na kontrole predkosci i kierunku obrotéw silnika oraz aktywng redukcje pradu

pobieranego przez silnik (12A w trybie ciggtym, do 18A przez 5 sek.).

Predkos$¢ silnika moze by¢ zadawana za pomocag zewnetrznego sygnatu 0-5 V lub poprzez wbudowany
potencjometr. Sterowanie pracg silnika (zezwolenie na prace, zmiana kierunku obrotéw, wejscia kraricowe)

odbywajg sie za pomocg optoizolowanych wejs¢: ENABLE / DIR / LIMIT N / LIMIT P.

Funkcja limitu pradu (regulowana przez zewnetrzny sygnat 0-5 V lub wbudowany potencjometr) pozwala ograniczy¢

maksymalny prad pobierany przez silnik i zapobiec jego przegrzaniu lub uszkodzeniu.

Petna kontrola sterownika moze odbywad sie takze przez interfejs RS485 (Modbus-RTU).

2.2.

SWITCH

ERR

Opis ztacz i diod sygnalizacyjnych

CUR.LIM READY PWR INT.POT USBE

L
o

=
5
o
E
=
m

MOTOR BRAKE ENCODER*

POWER

e

INFUTS OUTPUTS

0-5v IN| 20 @

+5V OUT (19 @
Gnp |18 @
OUT ERROR | 17 @

Rysunek 1. Opis ztacz i panelu
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Tabela 1. Opis ztacz

Zasilanie

1A,B GND Masa zasilania

2A VL+ Zasilanie czesci sterujgcej sterownika

2B VM+ Zasilanie silnka

3,4 M-, M+ Zaciski dla silnika

Hamulec, enkoder

5 V+BRAKE Zasilanie hamulca

6 OUT BRAKE Woyjscie dla hamulca (NPN)

7 GND Masa

8,9 ENCB/ENCA Wejscia dla enkodera (opcjonalnie)

10 +5V OUT Wyjscie +5V do zasilania potencjometru

Wejscie

11 ENABLE Zezwolenie na prace

12 DIR Wejscie wyboru kierunku

13 LIMIT P Wejscie sygnatu limitu L (dla kierunku
DIR=1)

14 LIMIT N Wejscie sygnatu limitu P (dla kierunku
DIR=0)

15 COM Masa dla wejsé

Wyjscia

16 OUT LIMIT Wyjscie sygnalizujgce limit pradu

17 OUT ERROR Wyjscie sygnalizujgce bfad

18 GND Masa dla wyjs¢ (wspdlna z masa

zasilania)

Wejscie analogowe 0-5 V / RS485

Wyjscie +5V do zasilania zewnetrznego

19 +5V OUT .
potencjometru

20 0-5V IN We;sueﬂsygnafu ?r.\alogowego dla
regulacji predkosci / pradu

21 RS485-A (+) .

> RS-485B (-) Interfejs RS485 (Mdobus-RTU)

23 GND Masa

24 CAN-H . . .

25 CAN-L Interfejs CAN (opcjonalnie)

26 GND Masa

usB Ztacze USB mini B do diagnostyki (aplikacja SDC-PC)

INT.POT Whbudowany potencjometr do zadawania predkosci /

pradu maks. (zaleznie od konfiguracji przetgcznikami)
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Tabela 2. Opis diod sygnalizujgcych

Diody sygnalizujace

@ POWER sygnalizacja zasilania
sygnalizacja btedu / ograniczenie pradu:

= miga szybko (0,2 s on /0,2 s off) — btad: zwarcie lub przecigzenie
@ ERROR = miga wolno (0,3 s on /1 s off) — btad: brak zasilania silnika VM+, napiecie zasilania poza

zakresem (9..36V) , przekroczenie dopuszczalnej temperatury sterownika

= Swieci — osiggniety ustawiony limit prgdu lub prad maksymalny sterownika
sygnalizacja pracy silnika:

= Swieci — silnik pracuje (ENABLE = ON)
@ READY ® miga— aktywne wejscie limitu kranicowego (ENABLE = ON i aktywny LIMIT N lub P*)
*aktywny limit = stan wysoki na wejsciu LIMIT dla przetacznika LIMIT-LEVEL = OFF lub stan niski
dla przetgcznika LIMIT-LEVEL = ON

Tabela 3. Opis przetgcznikdw

Przetaczniki

S1 | POT-INT Wiaczenie regulacji predkosci z potencjometru wewnetrznego

S2 | POT-MODE Tryb ograniczenia pradu

S3 | SOFT-START Funkcja fagodnego startu silnika

S4 | BRAKE-STOP Funkcja hamowania przy braku sygnatu ENABLE oraz sygnatach kraiicowych

S5 | LIMIT-LEVEL Zrniz.;ma polaryzacji wejs¢ czujnikdéw kraricowych (S5 ON — krarncowka aktywna w stanie
niskim)

S6 | AUTO-REVERSE | Automatyczna zmiana kierunku obrotéw silnika przy dojezdzie do czujnika kraricowego.

2.3. Zasilanie

Zasilanie sterownika

Sterownik posiada osobne zasilanie dla czesci sterujacej (VL+) oraz silnika (VM+). Dzieki temu mozliwe jest m.in.
odciecie zasilania od silnika w celu jego bezpiecznego zatrzymania przy jednoczesnym podtrzymaniu zasilania czesci
sterujgcej oraz zabezpieczeniu czesci sterujacej przy duzych skokach napiecia zasilania silnika.

Do zasilania sterownika zaleca uzywac sie zasilacza o napieciu wyjSciowym réwnym napieciu znamionowemu
uzytego silnika (w zakresie +12...436 V) i odpowiedniej do mocy silnika wydajnosci pradowej. W przypadku
wiekszych silnikdw, zasilacz powinien pozwoli¢ odebra¢ energie zwrotng ze sterownika, przez co nie zaleca sie
stosowania zasilaczy stabilizowanych. W przeciwnym razie nalezy wyposazy¢ zasilacze w dodatkowe kondensatory
na wyjsciu o pojemnosci min. 4700 uF.

CONTROL POWER

POWER

SUPPLY +
12...24 VDC
MOTOR + CONTROL S (<200mA) -
—
POWER LEDLS MOTOR POWER
=

+

POWER

POWER MOTOR

POWER MOTOR

SUPPLY
12..36 vDC -

&

Rysunek 2 Wspdlne zasilanie czesci sterujace;j i silnika. Rysunek 3 Osobne zasilanie czesci sterujacej i silnika.

Wyjscie +5V OUT

Sterownik udostepnia napiecie +5 V, ktére mozna uzy¢ do zasilania zewnetrznego potencjometru podtgczonego do
wejscia 0-5 V IN. Maksymalny pobdr pradu dla wszystkich wyjs¢ +5 V nie powinien przekracza¢ 100 mA.

UWAGA!
Zwarcie wyjscia +5V OUT z GND lub napieciem zasilania (VDC+) moze spowodowac uszkodzenie
sterownika.
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2.4. Zabezpieczenia

Sterownik posiada zabezpieczenia przeciw przecigzeniowe oraz termiczne. Dodatkowo odtgcza naped, gdy napiecie
zasilania jest za niskie (<9 V) lub za wysokie (>38 V). Nie gwarantuje to jednak catkowitego zabezpieczenia przed
uszkodzeniem sterownika, szczegdlnie w przypadku zwaré na wyjsciach M+/M- lub znacznego przekroczenia
napiecia zasilania (> 40 V).

Wysokie napiecie na zasilaniu silnika moze pojawic sie w przypadku gwattownego zatrzymania napedu lub podczas
zmiany kierunku wirowania w trakie pracy silnika (bez aktywnej funkcji SOFT-START). Wowczas silnik zwraca
energie (napiecie) do sterownika. Jesli przekroczona zostanie dopuszczalna wartosc¢ (a zasilacz nie bedzie w stanie
»odebraé” wyzszego napiecia) sterownik zasygnalizuje btagd. W skrajnych sytuacjach, gdy napiecie bedzie zbyt duze
moze nastgpi¢ uszkodzenie sterownika.

UWAGA!

W przypadku sterowania silnikiem o mocy >100 W oraz pracy z duzymi bezwtadnos$ciami napedu
(rozpedzony naped kreci sie diuzszy czas po odtgczeniu zasilania) zaleca sie uzywanie funkgcji
SOFT-START. W przeciwnym wypadku sterownik moze wchodzi¢ w btad (przekrodzenie napiecia)
lub moze dojs¢ do uszkodzenia sterownika.
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2.5. Wejscia sterujace
Wejscia ENABLE / DIR / LIMIT P / LIMIT N s3 wejSciami optoizolowanymi i stuzg do sterowania silnikiem. Wejscie
COM jest masg dla wejsé.

Wejscie 0-5V IN pozwala podtgczy¢ zewnetrzny potencjometr (zalecana rezystancja: 1...47 kQ) lub poda¢ napiecie
w zakresie 0...5 V. Wejscie stuzy do zmiany regulacji obrotéw lub pragdu maksymalnego (zaleznie od trybu pracy).

[T = Potencjometr

e FF PREDKOSC
=

e~ KIERUNEK
nel @~ START

INPUTS  QUTPUTS

10]+5v out

5 [ENCA

s |Ence

7 | GND

& | OUT BRAKE
V4 BRAKE

hamulec
(opcja)

POWER MOTOR BRAKE ENCODER*

!
i
I
H

i uEke e e

N 5
E
0:
nE
w0n:
Rk
&

£
w
“

Rysunek 4. Podstawowe podtgczenie sygnatow

2.6. Wyjscia diagnostyczne (OUT ERRROR / LIMIT)

Woyjscia typu PNP OC o obcigzalnosci maks. 40 mA. Aktywne wyjscie powoduje pojawienie sie na nim napiecia
zasilania VL+.
= Wyjscie OUT ERROR — aktywne w przypadku pojawienia sie btedu sterownika
= Wyjscie OUT LIMIT —aktywne w przypadku osiaggniecia przez silnik ustawionego limitu pradu. Moze zostac
uzyte np. do zasygnalizowania mechanicznego zablokowania silnika, itp.

UWAGA!

Woyjscia nie nadajg sie do zasilania elementéw wykonawczych (elektromagnesy, styczniki, itp.).
Przeznaczone sg jako informacja diagnostyczna dla nadrzednego uktadu sterujgcego
(np. sterownika PLC).

2.7. Wyjscie sterowania hamulcem (OUT BRAKE)

Wyjscie typu NPN, sterujgce hamulcem elektromagnetycznym. Maks. obcigzenie wyjscia to 2 A. Hamulec hamuje
napedem, gdy zostanie odtaczony od zasilania (OUT BRAKE = OFF).

Hamowanie nastepuje po 0,5s od wytgczenia sygnatu ENABLE lub aktywowania wejscia limitu (LIMIT P/N).
Gdy hamulec zostanie dezaktywowany (wyjscie OUT BRAKE = ON), to naped zostanie zatgczony po 50 ms.

Do zasilania hamulca moze zosta¢ uzyte napiecie zasilania silnika lub zewnetrzne (jesli hamulec wymaga innego
napiecia zasilania).

LOGIC + BRAKE (12V) POWER

hamulec

hamulec
(opcja)

Rysunek 5. Zasilanie hamulca z zasilania sterownika Rysunek 6. Osobne zasilanie hamulca (12V) i silnika (24V)
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2.8. Sygnalizacja i reset btedéw

Sterownik moze sygnalizowa¢ nastepujgce btedy:
= przecigzenie lub zwarcie — szybkie miganie diody @ ERROR: 0,3 s on /0,3 s off.
Btad pojawi sie, gdy sterownik osiggnie limit pradu w impulsie oraz napiecie zasilania spadnie ponizej dolnej
granicy (9 V).
= napiecia zasilania silnka poza zakresem / przekroczenie temperatury sterownika - wolne miganie diody
@ ERROR: 0,3 son /1 s off.

Btad pojawi sie, gdy napiecie zasilania sterownika bedzie poza dopuszczalnym zakresem (9...38 V) lub
temperatura sterownika bedzie za wysoka.

W przypadku pojawienia sie btedu silnik zostaje wytgczony, miga dioda ERROR, a wyjscie OUT ERR przechodzi w stan
wysoki. Aby zresetowac btad i kontynuowac prace sterownika nalezy zdja¢ i podac¢ ponownie sygnat ENABLE.

3. Konfiguracja sterownika

Konfiguracja urzadzenia odbywa sie za pomocg przetacznikdw na panelu przednim. Tabela 3 zawiera opis
przetgcznikdw sterownika.

3.1. Regulacja predkosci/pradu (S1/S2)

Regulacja predkosci oraz prgdu maksymalnego silnika odbywa sie za pomocy zewnetrznego napiecia 0-5 V
podawanego na wejscie 0-5V IN oraz wbudowanego potencjometru 10-obrotowego.
Tabela 4 przedstawia mozliwe konfiguracje w zaleznosci od ustawien przetgcznikéow S1 oraz S2.

Tabela 4. Regulacja predkosci oraz prgdu maksymalnego silnika za pomocq przetqcznikéw S1 i S2

S1 (POT-IN) \ S2 (POT-CUR-MODE) \ Funkcja wejscia 0-5V Funkcja potencjometru
OFF OFF Sterowanie predkoscia - ¥
ON OFF - ¥ Sterowanie predkoscia
OFF ON Sterowanie predkoscia Ograniczenie pradu
ON ON Ograniczenie pradu Sterowanie predkoscig

W przypadki uzycia wbudowanego potencjometru 10-obrotowego, aby ustawic¢ zgdany prad nalezy:
a) skreci¢ potencjometr maksymalnie w lewo (wykona¢ 10 obrotéw lub do poczucia oporu),
b) przekreci¢ potencjometr w prawo X razy 0,7 A (np. dla pradu 2A nalezy wykona¢ ~3 obrotéw).

. . regulacja predkosci
ograniczenie pragdu maks.

(lobr ~ 0,5A)

o > @

4,7 kohm

-\.,
s

A

@25 oo GND 23 @f
@25 canL RS485-B22 @
@21 CAN-H GER Ll
0-5V TN 20 @
W +svouTlo
2 GnD[LB @)
E ouT ERROR L7 @
AT LIMIT L
oo

Rysunek 7. Regulacja predkosci zewnetrznym potencjometrem

3.2. Konfiguracja tagodnego startu (SOFT-START — S3)

Przetacznik S3 pozwala wtgczyé funkcje SOFT-START, ktoéra powoduje tagodny rozruch silnika (opdznienie
osiggniecia predkosci maks. wynosi okoto 2 s).

Wtaczenie funkcji moze by¢ konieczne w przypadku sterowania silnikami o wiekszej mocy lub napedzajgcymi
mechanizmy o wiekszej bezwtadnosci. W przeciwnym wypadku sterownik moze sygnalizowaé przecigzenie podczas
startu lub zmiany kierunku obrotéw przy wiekszej predkosci.
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3.3. Funkcja dynamicznego hamowania (BRAKE-STOP — S4)

Przetaczenie S4 w pozycje ON witacza funkcje dynamicznego hamowania BRAKE-STOP. Wéwczas zdjecie sygnatu
ENABLE lub podanie sygnatu na wejscie limitu kraricowego (LIMIT P lub LIMIT N) powoduje gwattowne zatrzymanie
silnika. Podczas takiego hamowania energia z silnika zwracana jest przez sterownik do zrédta zasilania.

UWAGA!

Podczas dynamicznego hamowania energia rozpedzonego silnika jest zwracana przez sterownik
w postaci napiecia do zrodta zasilania (silnik pracuje wdéwczas jako pradnica). Dlatego nalezy
zapewni¢ zasilanie sterownika pozwalajgce odebra¢ energie zwrotng — np. wyposazy¢ zasilacz
w duze kondensatory elektrolityczne. Z tego wzgledu nie jest tez zalecane stosowanie zasilaczy
impulsowych. Wzrost napiecia zasilania ponad warto$¢ 40 V moze uszkodzi¢ sterownik.

3.4. Wejscia limitu pozycji (LIMIT-LEVEL — S5)

Sterownik posiada dwa wejscia (LIMIT P oraz LIMIT N) pozwalajgce na zatrzymanie silnika po aktywacji wejscia
zaleznie od aktualnego kierunku pracy silnika (wejscie DIR).

Tabela 5. Stan pracy silnika

Kierunek Wejscie Wejscie ST g—
Wejscie DIR LIMIT N LIMIT P
OFF Aktywne Zatrzymany
OFF Nieaktywne Pracuje
ON Aktywne Zatrzymany
ON Nieaktywne Pracuje

Przetgcznik S5 okresla typ zastosowanych czujnikéw kraricowych.
Gdy S5 = OFF to czujnik typu NO (Normal Open), gdy S5 = ON to czujnik typu NC (Normal Close).

W przypadku zastosowania czujnikéw 3-przewodowych (np. indukcyjnych) nalezy uzy¢ czujnikdw z wyjsciem PNP.
W przypadku zastosowania czujnikow z wyjsciem NPN wejscia LIMIT N/P nalezy podciggna¢ do +VDC rezystorem
okoto 2,2 kQ uwzgledniajgc wéwczas odwrotng logike dziatania czujnikdw.

A) Przyktad podtaczenia sterownika do silnika napedzajgcego Srube z ograniczeniem ruchu w dwoéch

kierunkach z czujnikami typu NO
55 = OFF

GND

26 |GND RS485-8
SICMEE RSAB5-A
24 CAN-H 0-5v IN

+5V OuT
® 10 |+5v OUT
ENCA
ENCB
@7 |GHND
OUT BRAKE
5 |V+BRAKE

YT
a2

95 | M-
+o— &) WM+
Zasilanie ==ty

_Zﬂ.VDC (220 o

HEBEE
eeeee

GND |18

OUT ERROR |17
OUT LIMIT |25
coM

LIMIT N
LMIT P
DIR
ENABLE

&

1ot

g
g
E
o
£
£
£

POWER  MOTOR BRAKE EMNCODER*

OIS Fui Derzyce 16 kst

c E ERH WokREK] Dber

Lo kraficdwka NO krancdwka NO |
Silnik DC i\ LEWA PRAWA IKI

Rysunek 8. Podtgczenie czujnikow typu NO
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B) Przyktad podtaczenia sterownika do silnika napedzajacego srube z ograniczeniem ruchu w dwéch
kierunkach z czujnikami typu NC

Zasilanie
24 vDC

POWER ~MOTOR BRAKE ENCODER*

WA SDC112

eeminnees DC motor driver

[

- kraficdwka NC krafncawka NC
Silnik DC H ) LEWA PRAWA }l

- -

Rysunek 9. Podtqgczenie czujnikow typu NC

C) Woykorzystanie wejsé LIMIT N/P jako wejscie zatrzymujace prace silnika

i

i ::|
g — Funkcja

’: . STOP
(hamowanie)

X l_ IIII”H
=S EET T
§S5546¢
B35RES
2
;E 5
H
POWER MOTOR BRAKE ENCODER’

™N 5
@4 M+ i %‘
LEDES - T
™ zaﬂ\vm (& 1<
et sty =
@z VL [a]
$ 15 I;unm Iﬂ 8
o
EF

Rysunek 10. Wykorzystanie wejs¢ LIMIT N/P jako wejscia "STOP"

3.5. Funkcja automatycznej zmiany kierunku (AUTO-REVERSE — S6)

Wtaczenie funkcji AUTO-REVERSE (przetgcznik S6 = ON) powoduje automatyczng zmiane kierunku obrotéw silnika
po aktywowaniu czujnika kraricowego.

Dziatanie funkcji AUTO-REVERSE:
a) W celu rozpoczecia pracy silnika nalezy poda¢ sygnat na wejscie ENABLE.
b) Silnik ruszy w kierunku zaleznym od sygnatu na wejsciu DIR.
c) Po osiggnieciu skrajnej pozycji i aktywowaniu czujnika LIMIT N lub LIMIT P nastgpi zatrzymanie silnika na
okoto 3 s.
d) Po uptywie czasu nastgpi ruch silnika w przeciwng strone, az do aktywowania drugiego czujnika LIMIT oraz
zatrzymanie silnika na 3 s. Nastgpi powtdrzenie sekwencji.

3.6. Aktualizacja oprogramowania sterownika

Przetaczenie wszystkich przetgcznikéw w pozycje ON i wiaczenie zasilania sterownika powoduje uruchomienie
sterownika w trybie aktualizacji oprogramowania (przez USB).
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4. Sterowanie przez RS485 Modbus-RTU

0 Dziatanie komunikacji Modbus wymaga wersji firmware sterownika >=1.20

Wbudowany interfejs RS485 pozwala na kontrole sterownika przez protkokét Modbus-RTU. Podczas kontroli
wejscia limitéw LIMIT_N / LIMIT_P oraz funkcje auto-reverse i soft start sg dostepne.

Do potgczenia RS485 miedzy sterownikami, a urzadzeniem nadrzednym (master) nalezy uzyé skretki
dwuprzewodowej, najlepiej dodatkowo ekranowanej. Wymagane jest takze dodanie rezystora (terminujgcego) o
opornosci 120Q...470Q wtgczonego miedzy linie A i B) na poczatku i koricu magistrali RS485.

4.1. Parametry komunikacji RS485
Domyslne parametry transmisji:
= Domyslny adres: 1
= Domyslna predkosé transmisji: 38400 b/s
=  Bity stopu: 1, Parzystos¢: brak
= Timeout: 750us (maksymalny czas odstepu miedzy kolejnymi bajtami w ramce)

Parametry transmisji mogg zostaé zmienione za pomocg aplikacji ,SDC-PC”

4.2. Spis rejestrow Modbus

Zaimplementowane funkcje MODBUS

Nr funkgcji (hex) Typ adresu (o] ]13
0x01 Odczyt wyjsc
0x05 X0 Zapis wyjs¢
O0xOF Zapis wielu wyjs¢
0x02 X1 Odczyt wejsé
0x03 Odczyt wielu rejestrow (dla liczb WORD, INT, DIN, REAL)
0x06 X4 Zapis 1 rejestru (dla liczb WORD, INT)
0x10 Zapis wielu rejestréw (dla liczb DIN, REAL)

Opis typow zmiennych

Typ Rozmiar Zakres
zmiennej bajty / rejestry
BIT Bi 1/1 0/1
WORD Liczba 2 bajtowa 2/1 0...32768
INT Liczba 2 bajtowa 2/1 -32768...32767
DINT Liczba 4 bajtowa ze znakiem 4/2 =231 ,.(231-1)
REAL Liczba zmiennoprzecinkowa 4/2 1.18*1038...3.40*1038, 0, -3.40*103%... -1.18*1038

Wartosci wprowadzone do rejestrow nie s3 zapamietywane i przyjmujg wartosci domysine po ponownym
wiaczeniu zasilania sterownika.
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Rejestry bitowe

Adres Typ Typ adresu
Modbus* zmiennej (dostep)
Odczyt wyjsé
0..7 OUTPUTS BIT X0 (R) 0-OUT ERROR, 1 - OUT LIMIT, 2 - OUT BRAKE
Odczyt wejsc
0..7 INPUTS BIT X1 (R) O0-IN ENABLE, 1-INDIR, 2 - INLIMIT_P, 3 - IN LIMIT_N
4-INENC_A, 5-INENC_B
100...107 IN SWITCH BIT X1 (R) Odczyt stanu przefacznikow (SWO...7)

Rejestry liczhowe

Typ adresu

Nazwa rejestru Tvp

zmiennej (dostep)
Stowo sterujgce (bit):
0.0: SWITCH_ON
0.1: ENABLE_VOLTAGE
0.2: QUICK_STOP_DISABLE
0 CONTROL WORD WORD X4 (R/W) 0.3: ENABLE_OPER
— 0.4: OPER_DIRECTION
0.5: -
0.6: -
0.7: FAULT_RESET
Tryb sterowania
0: PWM
1 CONTROL_MODE WORD X4 (R/W) 1: CURRENT (TORQUE)
2: CURRENT (TORQUE) + MAX PWM
2 TARGET _PWM WORD X4 (R/W) PWM zadany [0...100%]
3 TARGET_CURRENT WORD X4 (R/W) Prad zadany [mA]
10 SOFTSTART_PERIOD WORD X4 (R/W) Czas sofstartu [ms] (domysinie 1000)
100 STATUS_WORD WORD X4 (R) Status
101 DIRECTION WORD X4 (R) Kierunek ruchu
102 ACTUAL_PWM WORD X4 (R) Aktualny PWM [0...100%]
103 ACTUAL_CURRENT WORD X4 (R) Aktualny prad [mA]
X4 (R) Kod btedu:
0: brak
1: zwarcie
107 FAULT_CODE WORD 2: przekroczona temperatura
3: za niskie napiecie zasilania
4: za wysokie napiecie zasilania
5: bfad wewnetrzny
108 TEMPERATURE WORD X4 (R) Temperatura [C]
109 SUPPLY_VOLTAGE WORD X4 (R) Napiecie zasilania [mV]
110 ANALOG_VALUE WORD X4 (R) Wartos¢ wejscia analogowego (mV)
111 POT_VALUE WORD X4 (R) Wartos¢ potencjometru (0...1000 )
112-112 ENCODER_COUNT DWORD X4 (R) Licznik impulséw wejscia enkoderowego (ENCA/B)

*niektdére urzgdzenia wymagajg podania adresu z offsetem 1. W takim przypadku nalezy do adresu z tabeli doda¢ wartos¢ 1
(wbéwczas adres CONTROL_WORD = 1)

Opis kluczowych rejestrow

CONTROL_WORD (Adres 0) Przyktady

0.0: SWITCH_ON (Enable) Witaczenie napedu 0x06 — Motor power OFF

0.1: ENABLE_VOLTAGE

Zatgczenie napiecia sterujacego

0xOF — Motor power ON (normal direction)

0.2: QUICK_STOP_DISABLE

Szybkie zatrzymanie (0 — QuickStop)

0x1F — Motor power ON (reverse direction)

0.3: ENABLE_OPER

Zezwolenie na prace

0x0B — Quick Stop (voltage disconnected)

0.4: OPER_DIRECTION

Direction

Ox4F — Start positioning

0.5: -

0x86 — clear fault

0.6: -

0.7: FAULT_RESET

Reset btedow
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CONTROL_MODE (Adres 1)

0: PWM Sterowanie wartoscig napiecia (PWM) podawanego na silnik.
Prad ograniczony do maksymalnej wartosci sterownika.
Wartos¢ napiecia zadana: rejestr TARGET _PWM (2) [0...100%]
1: CURRENT Sterowanie wartoscig pradu (momentem) silnika.

Napiecie podawane na silnik réwne napieciu zasilania (maks. wypetnienie PWM)
Wartos¢ pradu zadana: rejestr TARGET _CURRENT (3) [mA]

Sterowanie wartosciag PWM (napiecia) podawanego na silnik z ograniczonym prgdem.
Wartos¢ napiecia zadana: rejestr TARGET _PWM (2) [0...100%]

Wartos¢ ograniczenia pradu : rejestr TARGET _CURRENT (3) [mA]

2: PWM + CURRENT

YV V|VVVYVVYY

STATUS_WORD (adres 100)

100.0: READY_TO_SWITCH_ON | Naped gotowy do zatgczenia

100.1: SWITCHED_ON Naped wtgczony

100.2: OPERATION_ENABLE Naped gotowy do pracy

100.3: FAULT Wystapit btad

100.4: VOLTAGE_ENABLE Napiecie sterujgce zatgczone

100.5: QUICK_STOP Tryb szybkiego zatrzymania aktywny
100.6: SWITCH_ON_DISABLE Naped zablokowany (btad/reset)
100.7: WARNING OPT -

100.8: CURRENT LIMIT Limit pradu

100.9: REMOTE CONTROL
100.10: TARGET_REACHED
100.11: INTERNAL_LIMIT

1=sterowanie przez rejestr CONTROL_WORD 6040h

Limit pozycji (zatrzymanie wejsciami krarncowymi LIMITN / LIMITP)

Sterownik domyslnie kontroluje silnik za pomocg wejscia EN / DIR oraz sygnatu analogowego.
W celu sterowania przez Modbus nalezy ustawi¢ bit ENABLE_OPER (0.3) w rejestrze sterujgcym CONTROL_WORD
(0). Wdwczas kontrola zostaje przejeta przez interfejs Modbus.

Interfejs Modbus przejmuje kontrole na sygnatem zatgczenia i kierunku (ENABLE / DIR) oraz zadang
wartoscig napiecia i pradu. Pozostate funkcje sterownika sg aktywne (wejscia limitéw LIMIT_N,P funkcja
auto-reverse, soft start)

4.3. Przyktady sterowania
‘ Rejestry (adres)
CONTROL_MODE (1) =0 (PWM)
CONTROL_WORD (0) = 0xOF (kierunek normalny) / Ox1F (kierunek odwrdcony)
TARGET_PWM (2) = 50 [%)]

Opis
Zadanie predkosci 50% (PWM)

Zadanie predkosci 75% z
ograniczeniem pradu do 1,5A

CONTROL_MODE (1) =2 (PWM + CURRENT)

CONTROL_WORD (0) = OxOF (kierunek normalny) / Ox1F (kierunek odwrdcony)
TARGET_PWM (2) = 75 [%]

TARGET_CURRENT (3) = 1500 [mA]

Szybkie zatrzymanie (hamowanie)

CONTROL_WORD (0) = 0x0B

Reset bteddéw

CONTROL_WORD (0) = 0x86

Wydtuzenie czasu rozpedzania silnika

SOFTSTART_PERIOD (13) = 5000
(Przetgcznik S3 (SOFTSTART) = ON — w celu aktywacji funkcja tagodnego startu)

Przyktadowe ramki Modbus-RTU wysytane / odbierane przez RS485
Zapis stowa sterujgcego CONTROL_WORD wartoscig OxOF (Funkcja: 0x06, Adres rejestru: 0)

Zapis (MASTER -> SDCXXX)

Odpowiedz (SDCXXX -> MASTER)

Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x06 Funkcja 0x06
Adres rejestru Hi 0x00 Adres rejestru Hi 0x00
Adres rejestru LO 0x00 Adres rejestru LO 0x00
llos¢ rejestréw HI 0x00 Ilos¢ rejestréow HI 0x00
llos¢ rejestrow LO 0x01 Ilos¢ rejestréw LO 0x01
Rejestr 0x06 HI 0x00 Rejestr 0x06 HI 0x00
Rejestr 0x06 LO OxOF Rejestr 0x06 LO OxOF
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CRCHi 0xC9 CRCHi 0xC9
CRC Hi OxCE CRC Hi OxCE

Odczyt stowa statusowego STATUS_WORD (Funkcja: 0x03, Adres rejestru: 100 )

Zapytanie (MASTER -> SIC184) Odpowiedz (SIC184-> MASTER)
Adres urzadzenia 0x01 Adres urzadzenia 0x01
Funkcja 0x03 Funkcja 0x03
Poczatkowy adres HI 0x00 llos¢ bajtéw 0x02
Poczatkowy adres LO 0x64 Odczytany rejestr Hl 0x00
Ilos¢ rejestrow HI 0x00 Odczytany rejestr LO 0x00
llos¢ wejsc LO 0x01 CRC HI 0xB8
CRCHI 0xC5 CRCLO 0x44

CRCLO 0xD5

5. Oprogramowanie do konfiguracji i diagnostyki

Sterownik SDC jest wyposazony w ztgcze USB, ktére pozwala za pomocg aplikacji SDC-PC podejrze¢ aktualne
parametry oraz stany wejs¢/wyjs$¢ sterownika.

I WObit SDC-PC - DC motor driver 1.02 I] Wobit SDC-PC - DC motor driver 1.02 - X
k. L
Connection status |:nnnectedmsnmm ver.: 1,12 STANDARD Hardware version: 1,10 T FEiT |DConnE:tedtnSDCXXX ver.: 1,12 STANDARD \ Hardware version: 1,10
Driver status:  Idle Driver status:  1dle
Work mode:  Speed set by 0-5V input (5,1 V) Current limit max (7,00 A ) Work mode: Speed set by 0-5V input (5,1 V) Current limit max (7,00 A )
10 Status  RS435 Modbus 10 Status  R5435 Modbus
Config snitches Inputs Actual values RS485 Modbus-RTU slave Register preview
Ok frames: 1124
S1- Pot. internal IN Enable Power supply: 25V GEC Name Value &
S2- Pot. cur. limit IN Direction Temperature: 15C | | 0 Controlviord |0
Baudrate: 38400 v
S3- Soft start N Limit positive  Potentiometer: 53,0% [ ! ControPMode |0
. Parity: 2 TargetPu 0
S4- Brake on IN Limit negative ~ Analog input: 5,1V | =l None e ergetrem
) 3 TargetCurrent |0
S5- Limit in. level Current limit: 7,00 A I
(ColstE . 1 Softstart o
S56- Auto reverse Current act: 0,004
OUT Error 100 Statusiiord |1
PWM limit: 0%
OUT Curr. limit " 01  Drecton 0
PWWM act: 0% [ J &) save
102 ActualPwm 0 -
Status: .. Status: ..

6. Problemy i rozwigzania

Tabela 6. Problemy i rozwigzania

Problem Rozwigzanie

Silnik nie kreci sie 1) Sprawdz czy Swieci sie zielona dioda POWER. Jesli nie brak zasilania sterownika lub
sterownik uszkodzony.

2) Sprawdz czy podany jest sygnat na wejscie ENABLE.

3) Sprawdz czy miga dioda LIMIT. Jesli tak oznacza to, ze aktywne jest wejscie limitu
(rozdziat 3.4)

4) Sprawdz czy miga czerwona dioda ERR. Jesli tak oznacza, ze sterownik jest w trybie
btedu. By skasowac btad nalezy zdjg¢ i ponownie podac sygnat ENABLE.

5) Sprawdz konfiguracje przetacznikdw S1/S2 (rozdziat 3.1).

6) Jesli aktywne jest sterowanie sygnatem zewnetrznym sprawdz czy podane zostato
napiecie sterujgce 0...5 V).

Sterownik sygnalizuje | Prad rozruchowy silnika jest zbyt duzy/ zasilanie sterownika spada ponizej wartosc¢

btad po zmianie minimalnej.

kierunku obrotéw lub | Sterownik sygnalizuje osiggniecie maksymalnego pradu lub przechodzi w tryb btedu

wigczeniu (dioda ERROR miga). Zaleca sie wigczenie funkcji SOFT-START (przetgcznik S3 = ON).

Sterownik sygnalizuje | Dla aktywnego trybu BRAKE-STOP (S4=0N) podczas hamowania, zwracana jest energia
btad podczas z silnika do zasilania, co moze powodowac wzrost napiecia zasilania. Jesli zasilacz nie
hamowania. jest w stanie odebrac takiej energii (zbyt mate kondensatory elektrolityczne na wyjsciu
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zasilania) napiecie zasilania sterownika moze przekroczy¢ wartos¢ maks. (40 V).
Wodweczas sterownik przejdzie w stan btedu.

Sterownik sygnalizuje
btad zaraz po
aktywacji sygnatu
ENABLE

Sprawdz czy nie ma zwarcia miedzy wyprowadzeniami silnika lub miedzy sygnatem M+
lub M-, a GND lub VDC.

Sprawdz czy zastosowany zasilacz ma wystarczajgcg wydajnosé pragdowa.

Jesli btagd powtarza sie i nie mozna go skasowaé oznacza to, ze sterownik zostat
uszkodzony.

Silnik kreci sie wolno,
Swieci sie czerwona
dioda

Aktywny jest limit pradu silnika. SprawdZ konfiguracje przetacznikow S1 i S2.
W zalezno$ci od ustawionego trybu zwieksz limit prgdu wbudowanym potencjometrem
lub zewnetrznym sygnatem 0-5 V.

7. Parametry techniczne

Tabela 8. Parametry mechaniczne

N Wymiary obudowy: 119x 101 x 22,5 mm
= Masa: 150¢g
1 |
? Zakres temperatur pracy: | 5-50 °C
Stopien ochrony: P20
Mocowanie uchwyt na szyne DIN
119
eI [ - -
101

: —

Il

Rysunek 11. Wymiary urzagdzenia

Tabela 7. Parametry elektryczne

Zasilanie VM+ (silnik): 12...36V DC
VL+ (sterowanie): 12...36V DC, 100 mA
Wyjscie +5V 5V, maks. pobdr pradu 100 mA
Prad ciagty 12 A
Prad chwilowy 18 A/ 5 sek.
Prad w impulsie maks. 40A/1ms

Wejscie analogowe 0-5V IN

0-5V, rezystancja wejscia 4,4 kQ

Wejscia sterujgce: ENABLE, DIR,
LIMIT N, LIMIT P

Optoizolowane, stan niski <2 V, stan wysoki > 5V
(maks. 36 V)

Wyjscia: OUT ERR, OUT LIMIT

Tranzystorowe PNP (source), max. 50 mA

Wyjscie BRAKE (sterujgce hamulcem)

NPN, maks. obcigzenie 2 A

Czestotliwosé¢ PWM stopnia mocy

20 kHz
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